(g) BUNDESREPUBLIK 
OEUTSCHLAND 




DEUTSCHES 
PATENTAMT 



11 

® Offenlegungsschrift 
®DE 19611379 A1 



@ Aktenzeichen: 

tAnmeldetag: 
Offenlegungstag: 



19811379.2 
22. 3.98 
2.10.96 



(g) tnt afi: 

G 08 G 1/16 

G08G 1/0982 
G05D 1/02 
B60K 28/00 



CO 



CO 

00 



Ul 

Q 



@ Unionsprioritit: ® (§) © 


@ Erfinder: 


23.03.95 JP 64588/95 


Sekine, Hfroshi, Wako, Saltama, JP; Asanuma, 


Nobuyoshi, Wako, Saitama, JP 


@Anmelder: 




Honda Giken Kogyo ICK., Tokio/Tokyo, JP 




@Vertreter: 




H. Weickmann und Kollegan, 81679 Munchen 





Prufungsantrag gem. S 44 PatG iat gestelit 
@ Fahrzeugateuersystem 

(§) Wenn ein Fahrzaug auf einer Hauptstrecke fdhrt, dia eina 
VorrangatraSa ist, warden die Anzahl dar Fahrbahnen dar 
Hauptstrecke und eine Fahrbahn, auf dar das elgene Fahr- 
zeug fdhrt erfafit (Schritte SI und S2). Wenn es einen 
EinmQndungsabachnitt mit einer untergeordneten Strecke 
gibt (Schrltt S3), wird von einem anderen Fahrzeug gesen* 
dete Infomoation empfangen (Schrltt S4). Wenn ein anderes 
Fahrzeug, das zu dem eigenen Fahrzeug einmOnden Oder 
eInfSdeIn will, auf der untergeordneten Strecke fahrt (Schrltt 
S5), wird ein AnnSherungsgrad zwischen dem eigenen 
Fahrzeug und dem anderen Fahrzeug an dem EinmQndungs- 
abschnitt aufgrund dar Fahrgeschwindigicelt des eigenen 
Fahrzeugs und information Dbar das andare Fahrzeug be- 
stimmt (Schritt S6 und S7). Wenn der Annaherungsgrad 
^ groZ ist namiich eine Mdglichkelt basteht daB das aigene 
^ Fahrzeug sich mit dem anderen Fahrzeug storen Iconnte 
(Schritt Sd), wird durch Radar oder dgi. ein hinter dem 
0) eigenen Fahrzeug fahrendas Fahrzeug erfaSt (Schritt S9). 
^ Wenn hinter dem eigenen Fahrzeug Icein Fahrzaug fShrt und 
CO das eigene Fahrzaug die Mdgllchkeit zum Fahrbahnwechsal 
^ hat (Schritt SIC), wird dar Fahrbahnwachsel dem Fahrer 
angezeigt (Schritt S1 1 ). Wenn der Fahrbahnwachsel unmog- 
M iich ist (Schritt S10), wird an den Fahrer eine Warnung 
ausgegeben (Schritt S12). Hierdurch kann das elgene Fahr- 
«M zeug an dem EinmQndungsabschnItt der Stral&e glattgangig 
einmQnden oder einfedeln. 

u 
O 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Fahrzeugsteuersystem, mit 
dessen Hilfe ein Fahrzeug an einer StraBeneinmundimg 
prazise in eine Gruppe anderer Fahrzeuge einfadeln 5 
kann. 

Aus der japanischen Patentanmeldungs-Offenle- 
gungsschrift Nr. 294250/93 ist ein Fahrzeugsteuersy- 
stem bekannt, das die Anwesenheit oder Abwesenheit 
eines Fahrzeugs hinter einem eigenen Fahrzeug durch 10 
eine Radarvorrichtung erfafit, die an einem Seitenspie- 
gel Oder dgl des eigenen Fahrzeugs angebracht ist» und 
eine Wamung an den Fahrer ausgibt, wenn er mit sei- 
nem eigenen Fahrzeug die Fahrbahn zu wechseln ver- 
sucht und er das Fahrzeug hinter dem eigenen Fahrzeug 15 
stdren konnte. 

Bei dem bekannten Fahrzeugsteuersystem laBt sich 
vermeiden, da0 w^hrend des Fahrbahnwechsels das ei- 
gene Fahrzeug sich mit dem dahinter fahrenden Fahr- 
zeug stort Jedoch ist es mit der Radarvorrichtung un- 20 
mOglich, Information flber ein anderes Faiirzeug zu er- 
halten, das auf einer anderen StraBe f^rt, und aus die* 
sem Grund ist es unm5glich, an dem EinmUndungsab- 
schnitt der vorausiiegenden StraBe die Stdrung des ei- 
genen Fahrzeugs mit dem anderen Fahrzeug zu vermei> 25 
den. 

Ziel der Erfindung ist das glatte Einfadeln eines Fahr- 
zeugs ohne Stdrung der Fahrt des anderen Fahrzeugs 
an dem EinmQndungsabschnitt der StraBe. 

Zur Ldsung des Problems wird nach einem ersten 30 
Merkmal ein Fahrzeugsteuersystem angegeben, umfas- 
send: ein Karteninformationsausgabemittel zur Ausga- 
be von StraBendaten enthaitender Karteninformation; 
ein Erfassungsmittel der eigenen Fahrzeugposition zum 
Erfassen einer Position des eigenen Fahrzeugs auf einer 35 
Karte; ein Fahrgeschwindigkeitserfassungsmittel zum 
Erfassen einer Fahrgeschwindigkeit des eigenen Faiir- 
zeugs; einen Empf ginger zum Empfang von Information, 
die von einem an einem anderen Fahrzeug oder an einer 
StraBe angeordneten Sender gesendet wird; ein Ein- 40 
miindungsabschnitt-Bestimmungsmittel zur Bestim- 
mung, ob ein Einmilndungsabschnitt zu einer anderen 
StraBe vor dem eigenen Fahrzeug auf der StraBe iiegt, 
auf der das eigene Fahrzeug Wnxt; ein Bestimmungsmit- 
tel fQr Information ttber ein ankommende s Fahrzeug 45 
zur Erkennung von Information flber ein Fahrzeug, das 
zu dem Einmilndungsabschnitt zu dem eigenen Fahr- 
zeug kommen wird, aufgrund der von dem Empfanger 
erhaltenen Information, wenn der Einmiindungsab- 
schnitt vor dem eigenen Fahrzeug liegt; ein AnnShe- 50 
rungsgradbestimmungsmittel zur Bestimmung eines 
Anniherungsgrads zwischen dem eigenen Fahrzeug 
und dem ankommenden Fahrzeug an dem Einmun- 
dungsabschnitt aufgrund der Fahrgeschwindigkeit des 
eigenen Fahrzeugs und der Information fiber das an- 55 
kommende Fahrzeug; und ein Fahrzeugsteuermittel zur 
Steuerung des eigenen Fahrzeugs aufgrund des Anna- 
herungsgradi 

Mit dem ersten Merkmal wird der AnnSherungsgrad 
zwischen dem eigenen Fahrzeug und dem anderen eo 
Fahrzeug an dem EinmOndungsabschnitt der StraBe be- 
stimmt und es wird in Abhangigkeit vom Annaherungs- 
grad eine Fahrzeugsteuerung durchgefQhrt, wie etwa 
eine Wamung an den Fahrer des Fahrzeugs oder/und 
eine Anzeige eines Fahrbahnwechsels oder/und eine es 
Anzeige einer FahrgeschwindigkeitsSLnderung oder/und 
eine Steuerung zur automatischen Anderung der Fahr- 
geschwindigkeit, eine automatische Fahrbahnwechsei- 
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steuerung und dgL Daher laBt sich ein glattg^giges 
Einfadeb des eigenen Fahrzeugs erreichen, ohne das 
andere Fahrzeug zu stdrea 

Nach einem zweiten Merkmal umfaBt das Fahrzeug- 
steuersystem zusltzlich zum ersten Merkmal bevor- 
zugt: ein VorrangstraBen-Bestimmungsmittel zum Er- 
kennen, ob von einer StraBe, auf der das eigene Fahr- 
zeug faiirt, und von einer anderen StraBe, die in diese 
StraBe mflndet, eine eine VorrangstraBe ist, wobei das 
Fahrzeugsteuermittel die Fahrgeschwindigkeit des ei- 
genen Fahrzeugs nach MaBgabe des Annaherungsgrads 
steuert, wenn die andere StraBe eine VorrangstraBe ist 

Mit dem zweiten Merkmal wird die Fahrgeschwindig- 
keit des eigenen Fahrzeugs entsprechend dem Ann^he- 
rungsgrad gesteuert, wenn die StraBe, auf der das ande- 
re Fahrzeug ^hrt. eine VorrangstraBe ist Hierdurch 
laBt sich das eigene Fahrzeug glattgangig einfadeln, oh- 
ne das auf der VorrangstraBe f ahrende andere Fahrzeug 
zu st5ren. 

Nach einem dritten Merkmal umfafit das Fahrzeug- 
steuersystem zusatzlich zum ersten Merkmal bevor- 
zugt: ein VorrangstraBen-Bestinunungsmittel zum Er- 
kennen, ob von einer StraBe, auf der das eigene Fahr- 
zeug fahrt, und von einer anderen StraBe, die in diese 
StraBe mflndet, eine eine VorrangstraBe ist und em An- 
dere-Fahrbahn-Bestimmungsmittel zur Bestimmung, ob 
auf der einen StraBe. auf der das eigene Fahrzeug fahrt 
eine andere Fahrbahn zur Verfiigung steht wobei das 
Fahrzeugsteuermittel in Abhangigkeit von dem Anna- 
herungsgrad dem Fahrer emen Fahrbahnwechsei an- 
zeigt oder/und eine automatische Fahrbahnwechsel- 
steuerung bewirkt wenn die StraBe, auf der das eigene 
Fahrzeug fahrt, die VorrangstraBe ist und vor dem eige- 
nen Fahrzeug eine andere Fahrbahn zur Verffigung 
steht 

Mit dem dritten Merkmal wird die Fahrbahnwechsel- 
anzeige an den Fahrer oder/und um die automatische 
Fahrbahnwechselsteuerung in Abhangigkeit vom Anna- 
herungsgrad durchgefuhrt wenn eine andere Fahrbahn 
verfugbar ist auch wenn die StraBe, auf der das eigene 
Fahrzeug fahrt, eine VorrangstraBe ist Hierdurch laBt 
sich das eigene Fahrzeug glattgangig einfadeb, ohne 
das andere Fahrzeug zu stdren. 

Nach einem vierten Merkmal umfaBt das Fahrzeug- 
steuersystem bevorzugt zusatzlich zum dritten Merk- 
mal: ein Hinteres-Fahrzeug-Erfassungsmittel zum Er- 
fassen eines Fahrzeugs, das schrag hinter dem eigenen 
Fahrzeug fahrt, wobei das Fahrzeugsteuermittel in Ab- 
hangigkeit von dem Annaherungsgrad dem Fahrer ei- 
nen Fahrbahnwechsei anzeigt oder/und eine automati- 
sche Fahrbahnwechselsteuerung durchfiihrt wenn auf 
der anderen verfOgbaren Fahrbahn kein hinteres Fahr- 
zeug vorhanden ist oder wenn ein ausreichender Ab- 
stand zwischen dem eigenen Fahrzeug und dem hinter 
dem eigenen Fahrzeug fahrenden hinteren Fahrzeug 
vorhanden ist 

Mit dem vierten Merkmal wird die Fahrbahnwechsei- 
anzeige oder/und die automatische Fahrbahnwechsel- 
steuerung durchgefuhrt, wenn auf der verfflgbaren 
Fahrbahn kein hinteres Fahrzeug vorhanden ist oder 
wenn genflgend Abstand zwischen dem eigenen Fahr- 
zeug und dem hinter dem eigenen Fahrzeug fahrenden 
hinteren Fahrzeug vorhanden ist 

Nach einem ffinften Merkmal umfaBt das Fahrzeug- 
steuersystem bevorzugt zusatzlich zum ersten Merk- 
mal: ein Einfadelpositions-Bestimmungsmittel, das, 
wenn erne Vielzahl von Fahrzeugen an dem Einmfln- 
dungsabschnitt zu dem eigenen Fahrzeug kommt, die 
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am meisten geeignete Einfadelposition fiir das eigene 
Fahrzeug zwischen zwei der ankommenden Fahrzeuge 
aufgrund des Annaherungsgrads zwischen dem eigenen 
Fahrzeug und jedem der ankommenden Fahrzeuge be- 
stimmt, sowie ein Einfadelpositions-Anzeigemittel zur 
Anzeige der Einfadelposition an den Fahrer. 

Mit dem fOnften MerkmaJ wird dem Fahrer ange- 
zcigtp zu welcher Position zwischen den anderen Fahr- 
zeugen das eigene Fahrzeug einfftdeln sollte, wenn das 
eigene Fahrzeug an dem EinmOndungsabschnitt in erne 
Vielzahl anderer Fahrzeuge einfadeln mu8. Daher kann 
das eigene Fahrzeug leicht und zuverlftssig in die opti- 
male Position einfadehL 

Nach emem sechsten Merkmal umfaBt das Fahrzeug- 
steuersystem bevorzugt zusatzlich zum fiinften Merk- 
mal: em Sammelmittel fiir Information uber vordere 
und hintere Fahrzeuge vor und hinter der Einf&delposi- 
tion aufgrund der Information Qber ankommende Fahr- 
zeuge, wobei aufgrund der Fahrgeschwindigkeit des ei- 
genen Fahrzeugs und der Informationen tiber das vor- 
dere und das hintere Fahrzeug das Fahrzeugsteuermit- 
tel dem Fahrer einen Fahrb^wechsel anzeigt oder/ 
und eine automatische Fahrbahnwechselsteuerung 
durchfOhrt 

Mit dem sechsten Merkmal wird die Fahrbahnwech- 
selanzeige oder/und die automatische Fahrbahnwech- 
selsteuerung durchgefUhrt, wenn das eigene Fahrzeug 
zu der vorgewahlten Einfadelposition zwischen den an- 
deren Fahrzeugen einfadelt, wodurch sich das eigene 
Fahrzeug leicht und zuveriassig einfadebi ISBt 

Die obigen und andere Ziele, Merkmale und Vorteile 
der Erfindung werden aus der folgenden Beschreibung 
bevorzugter Ausf Ohnmgen ersichtlich. 

Fig. 1 ist ein Blockdiagramm der Gesamtanordnung 



sungsmittel der eigenen Fahrzeugposition 8 zum Erfas- 
sen der Position des eigenen Fahrzeugs aufgrund von 
dem Kartenanpassungsmittel 5 ausgegebenen Posi- 
tionskoordinaten und von der GPS-Einheit ausgegebe- 
5 nen Positionskoordinaten, und ein Kurssuchmittel 10 
zum Suchen eines Kurses zu einem Bestimmungsort 
aufgrund eines Bestmmiungsort-Koordinatensignals 
von einem Bestimmungsorteingabemittei 9 und Posi- 
tionskoordinaten des eigenen Fahrzeugs aus dem Posi- 
10 tionserfassungsmittel des eigenen Fahrzeugs 8. 

Das Einfidelsteuersystem CC umfaBt: einen Empfin- 
ger 12 zum Empfang eines Signals von einem in einem 
anderen Fahrzeug vorgesehenen oder einem station^- 
ren Sender 11 zum Senden der Position und der Ge- 
15 schwindigkeit des anderen Fahrzeugs; ein EinmUn- 
dungsabschnitt-Bestimmungsmlttel 13 zum Bestimmen 
eines EinmQndungsabschnitts, der auf einem durch das 
Kurssuchmittel 10 gesuchten Kurs existiert; ein Bestim- 
mungsmittel fiir Information fiber ein ankommendes 
20 Fahrzeug 14 zum Erkennen, aus vom Empf&nger 12 
empfangenen Informationen anderer Fahrzeuge, von 
Informationen des anderen Fahrzeugs, das sich dem 
Einmtindungsabschnitt annfthert; ein AnnSherungsgrad- 
Bestimmungsmittel 15 zum Bestimmen des AnnShe- 
25 rungsgrads zwischen dem eigenen Fahrzeug und dem 
anderen Fahrzeug in dem Einmfindungsabschnitt; und 
ein Fahrzeugsteuermittel 22 zum Steuern des eigenen 
Fahrzeugs aufgrund des Annaherungsgrads, 
Das Fahrzeugsteuermittel 22 umfaBt: ein Mittel zur 
30 Information des Fahrers durch ein Gelaut, einen Sum- 
mer, eine Stimme, eine Lampe, eine KathodenstraWrdh- 
re Oder dgL oder/und ein Mittel zum Einstellen des 
Drosseldffnungsgrads zur automatischen Steuenmg der 
Fahrgeschwindigkeit oder/und ein Mittel zum Einstel- 



eines Fahrzeugsteuersystems nach einer ersten Ausffih- 35 len der Lenkreaktionskraft zur UnterstUtzung des Fahr- 

rung; bahnwechseb einer Fahrbahn. 

Fig. 2 ist ein FluBdiagramm, das wthrend Fahrt des Das Emfadelsteuersystem CC umfaBt ein Vorrang- 

eigenen Fahrzeugs auf einer Hauptstrecke durchge- straBen-Bestimmungsmittel 16 zum Bestimmen, welche 

fflhrt wird; der einmundenden StraBen eine VorrangstraBe (z. B. ei- 

Fig. 3 ist ein FluBdiagramm, das wahrend Fahrt des 40 ne Hauptstrecke auf einer SchnellstraBe) ist und welche 

eigenen Fahrzeugs auf einer untergeordneten Strecke der einmundenden StraBen eine NichtvorrangstraBe ist 

durchgefQhrt wird; (z. B. eine Auffahrt zu einer SchnellstraBe), ein Andere- 

Fig. 4 ist ein erster Abschnitt eines Flufidiagramms, Fahrbahn-Bestimmungsmittel 17 zum Bestimmen, ob 

das wahrend Fahrt des eigenen Fahrzeugs auf einer auf einer StraBe, auf der das eigene Fahrzeug fahrt, eine 

untergeordneten Strecke in einem Fahrzeugsteuersy- 45 andere Fahrbahn verfOgbar ist, und ein Hinteres-Fahr- 



stem durchgeffihrt wird; 

Fig. 5 ist ein zwelter Abschnitt des FluBdiagramms; 
und 

Fig. 6 ist ein Schema zur Eriauterung des Betriebs. 
Die vorliegende Erfindung wu*d nun anhand bevor- 
zugter Ausftthnmgen unter Bezug auf die beigefilgten 
Zeichnungen erliutert 

Fig. 1 zeigt ein Navigationssystem NV fflr ein Fahr- 
zeug und ein Einf adelsteuersystem CC, in dem ein Fahr- 
zeugsteuersystem nach einer ersten Ausfuhrung enthal- 
ten ist. Das Navigationssystem NV umfaBt eine Trag- 
heitsnavigationseinrichtung 3, der Signale von einem 
Gierratensensor 1 und einem Fahrzeuggeschwindig- 
keitssensor 2 zugefiihrt werden, ein Karteninforma- 
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zeug-Bestimmimgsmittel 18, wie etwa einen an dem 
Fahrzeug angebrachten Radarsensor oder dgL zum Er- 
fassen eines Fahrzeugs, das auf einer benachbarten 
Fahrbahn hinter dem eigenen Fahrzeug fahrt 

Femer umfaBt das Einfadelsteuersystem CC ein Ein- 
fadeipositions-Bestimmungsmittel 19. Wenn eine Viel- 
zahl anderer Fahrzeuge auf der anderen StraBe fihrt, 
die in eine StraBe einmOndet, auf der das eigene Fahr- 
zeug fahrt. und die anderen Fahrzeuge sich einem MQn- 
dungspunkt der zwei StraBen annahern, bestimmt das 
Einfadelpositionsbestimmungsmittel, zu welcher Posi- 
tion zwischen zweien der Mehrzahl anderer Fahrzeuge 
das eigene Fahrzeug emfadeln oder emratinden soUte. 
Das Ein^delsteuersystem CC umfaBt ferner: ein Ein- 



tionsausgabemittel 4 unter Verwendung einer IC-Karte eo fadelpositions-Anzeigemittel 20 zum Anzeigen der fest- 



oder eines CD-ROM, und ein Kartenanpassungsmittel 5 
zum Oberiagem einer von der Tragheitsnavigationsein- 
richtung 3 ausgegebenen Fahrzeugposition mit von dem 
Karteninformationsausgabemittel 4 ausgegebener Kar- 
teninformation. Das Navigationssystem NV umfaBt fer- 
ner eine GPS-Einheit (GPS - Global Positioning Sy- 
stem oder weltweites Ortungssytem), dem ein Signal 
von emer GPS-Antenne 6 zugefahrt wird, ein Erfas- 



65 



gestellten Einfadelposition an den Fahrer durch eine 
Stimme oder dgL sowie em Sammehnittel fOr Informa- 
tion iiber vordere/hintere Fahrzeuge zum Erfassen von 
Positionen imd Fahrgeschwindigkeiten von vorderen 
und hinteren Fahrzeugen, die vor und hinter der Einfa- 
delposition fahren. 

Der Vorgang wird durchgefOhrt, wenn das eigene 
Fahrzeug auf einer Hauptstrecke einer SchnellstraBe 
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fahrt, und er wird nachfolgend anhand des FiuQdia- 
gramms von Fig. 2 gezeigt 

Zunachst werden in Schritten SI und S2 die Anzahl 
der Fahrbahnen einer StraBe. auf der das eigene Fahr- 
zeug fahrt, und eine Fahrbahn, auf der das eigene Fahr- 
zeug fahrt, aufgrund der Karteninformation erfaflt. 
Wenn in Schritt S3 eine untergeordnete Fahrbahn, wie 
etwa eine Auffahrt, vor dem eigenen Fahrzeug festge- 
stellt wird, wird Information eines anderen Fahrzeugs 
(d. h. die Position und Fahrgeschwindigkeit des anderen 
FahrzeugsX die von einem an dem anderen Fahrzeug 
angebrachten Sender 11 gesendet wird, in Schritt S4 von 
einem an dem eigenen Fahrzeug angebrachten Empfan- 
ger t2empfangen. 

Wenn dann in Schritt S5 ein anderes Fahrzeug auf der 
untergeordneten Strecke vorhanden ist, die in eine 
Hauptstrecke mUndet. wird in Schritt S6 die Fahrge- 
schwindigkeit des eigenen Fahrzeugs durch den Fahr- 
zeuggeschwindigkeitssensor 2 erfaBt Dann wird in 
Schritt S7 eine Zeit, die das eigene Fahrzeug zum Errei- 
chen des Einmiindungspunkts zwischen den Haupt- und 
untergeordneten Strecken bendtigt, aufgrund der Posi- 
tion und Fahrgeschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 
berechnet, und es wird eine Zeit, die das andere Fahr- 
zeug zum Erreichen eines Einmiindungspunkts zwi- 
schen den Haupt- und untergeordneten Fahrstrecken 
bendtigt, aufgrund der Position und Fahrgeschwindig- 
keit des anderen Fahrzeugs berechnet Aufgrund dieser 
Zeitdifferenz wird ein Annaherungsgrad des eigenen 
Fahrzeugs zu dem anderen Fahrzeug an dem EinmOn- 
dungspunkt bestinmit Es wird bestimmt, daB mit kleine- 
rer Zeitdifferenz der Annaherungsgrad grdBer ist 

Wenn in Schritt S8 der Annaherungsgrad groBer als 
ein vorbestimmter Schwellenwert ist werden die Posi- 
tion und die Fahrgeschwindigkeit des hinter dem eige- 
nen Fahrzeug fahrenden Fahrzeugs in Schritt S9 durch 
das Hintere-Fahrzeug-Erfassungsmittel 18 erfaBt Wenn 
in Schritt SIO das eigene Fahrzeug die Fahrbahn wech- 
seln kann, ohne die Fahrt des hinteren Fahrzeugs zu 
storen, wird in Schritt S 11 der Fahrbahnwechsel durch 
eine Stimme oder dgL dem Fahrer angezeigt Wenn an- 
derenfalls in Schritt SIO der Fahrbahnwechsel unm6g- 
lich ist wird in Schritt S12 an den Fahrer eine Warnung 
ausgegeben. Diese Warnung braucht nicht nur eine In- 
formation an den Fahrer sein, sondern kann aucfa eine 
Anzeige oder ein Befehl zum Erhohen oder Mindem der 
Geschwindigkeit sein. 

Wenn in Schritt S 11 der Fahrbahnwechsel dem Fah- 
rer angezeigt ist und wenn ein Stellgiied einer Servo- 
lenkvorrichtung zur Anderung der Lenkunterstutzungs- 
charakteristik in eine Richtung betatigt werden kann, 
laBt sich der Fahrbahnwechsel leicht und zuverlassig 
durchfuhren. 

Wenn nach Schritt S3 die einmQndende StraBe vor- 
ausliegt kann durch eine Stimme oder dgl. die Warnung 
ausgegeben werden: "einmtindende StraBe voraus" 
Wenn nach Schritt S5 ein Fahrzeug einmflndet, kann 
durch eine Stimme oder dgl die Warnung ausgegeben 
werden: ''Fahrzeug mflndet ein". Wenn nach Schritt SB 
der Annaherungsgrad hocb ist, kann durch eine Stimme 
Oder dgL die Warnung ausgegeben werden: "^orsicht 
einmiindendes Fahrzeug*. 

Wenn, wie oben beschrieben, ein anderes Fahrzeug 
von der untergeordneten Strecke in die Hauptstrecke, 
auf der das eigene Fahrzeug fahrt einmiindet oder ein- 
fadelt, kann das andere Fahrzeug glattgangig in die 
Hauptstrecke einfadein, indem an den Fahrer die War- 
nung Oder Anzeige des Fahrbahnwechseis ausgegeben 



wird. 

Nun wird ein Vorgang, der wahrend Fahrt des eige- 
nen Fahrzeugs auf der untergeordneten Strecke in einer 
SchnellstraBe durchgefQhrt anhand des FluBdiagramms 
5 von Fig. 3 gezeigt 

Wenn erstens in Schritt S21 erne StraBe, auf der das 
eigene Fahrzeug fahrt eine untergeordnete Strecke ist, 
empfangt in Schritt S22 der an dem eigenen Fahrzeug 
angebrachte Empfanger 12 Information Qber das ande- 

10 re Fahrzeug von einem an dem anderen Fahrzeug ange- 
brachten Sender 11. 

Wenn sich dann in Schritt S23 ein anderes Fahrzeug 
auf einer Fahrbahn befindet, die in die Hauptstrecke 
mOndet bzw. festgestellt wird, dafi sich auf der Haupt* 

15 strecke ein anderes Fahrzeug annahert wird in Schritt 
S24 die Fahrgeschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 
durch den Fahrgeschwindigkeitssensor 2 erfaBt, und 
wird in Schritt S25 ein Annaherungsgrad des eigenen 
Fahrzeugs zu dem anderen Fahrzeug an dem Einmiin- 

20 dungspunkt bestimmt und zwar aufgrund der Zeit, die 
das eigene Fahrzeug zum Erreichen des Einmiindungs- 
punkts braucht sowie der Zeit, die das andere Fahrzeug 
zum Erreichen des Einmundungspunkts braucht Wenn 
in Schritt S26 der Annaherungsgrad gr5Ber als der vor- 

25 bestimmte SchweUenwert ist wird in Schritt S27 an den 
Fahrer eine Warnung ausgegeben. Zusatzlich zur War- 
nung des 

Fahrers kann hierbei der Fahrer eine Anzeige zum Er- 
bdhen oder Mmdem der Fahrgeschwindigkeit erhalten, 

30 oder es kann eine automatisciie Fahrgeschwindigkeits- 
steuerung durchgef Ohrt werden. 

Wenn in Schritt S21 die einmdndende StraBe voraus 
liegt kann zusatzlich durch eine Stimme oder dgL die 
Warnung ausgegeben werden: "einmiindende StraBe 

35 voraus". Wenn in Schritt S23 das einmflndende Fahr- 
zeug vorhanden ist kann durch eine Stimme oder dgL 
die Warnung ausgegeben werden: "Fahrzeug miindet 
ein". Wenn in Schritt S26 der Annahenmgsgrad hoch ist 
kann diuxh eine Stimme oder dgL die Warnung ausge- 

40 geben werden: "Vorsicht einmOndendes Fahrzeug". 

Wenn, wie oben beschrieben, das andere Fahrzeug 
auf der Hauptstrecke fahrt tmd das eigene Fahrzeug 
von der untergeordneten Strecke in die Hauptstrecke 
einmiindet oder sich in diese einfadeU, kann das eigene 

45 Fahrzeug glattgangig in die Hauptstrecke einfadebi 
Oder -miinden, ohne das andere Fahrzeug zu st5ren, 
indem die Warnung an den Fahrer ausgegeben wird 
Oder die automatische Fahrgeschwindigkeitssteuerung 
durchgefOhrt wird. 

50 Per Betrieb einer zweiten AusfQhrung, in der das ei- 
gene Fahrzeug auf der untergeordneten Strecke fahrt 
wird nachfolgend anhand der FluBdiagramme 4 und 5 
und der Darstellung in Fig. 6 beschrieben. 
Wenn in Schritt S31 die Fahrgeschwindigkeit V des 

55 aiif einer untergeordneten Strecke fahrenden eigenen 
Fahrzeugs langsamer als eine minimale Fahrgeschwin- 
digkeit Vmin ist , wird keine Einfadelungssteuerung 
durchgefah^ und zwar aufgrund der BesUmmung der 
Tatsache, daB das eigene Fahrzeug dies nicht kann. 

60 Wenn die Fahrgeschwindigkeit V des eigenen Fahr- 
zeugs gleich oder hdher als die minimale Fahrzeugge- 
schwindigkeit Vmin ist und wenn in Schritt S32 der Ein- 
mOndungspunkt zu der Hauptstrecke vorhanden ist, 
wird in Schritt S33 eine Distanz L von der Position des 

65 eigenen Fahrzeugs zu dem EinmQndungspunkt berech- 
net 

Wenn nach Schritt S34 das eigene Fahrzeug gegen- 
wardg beschleunigt wird, ^d in Schritt S35 eine Zeit T 
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berechnet, die das eigene Fahrzeug zum Erreichen des 
Einmiindungspunkts bendtigt, und zwar nach folgender 
Gleichung (1), die eine Beziehung zwischen der Fahrge- 
schwindigkeit V des eigenen Fahrzeugs» der Beschleuni- 
gung a des eigenen Fahrzeugs sowie der Distanz L von 
der Position des eigenen Fahrzeugs zu dem EinmOn- 
dungspunktist: 

L = VT + a'P/2 (1) 



mUndungsstelle zu der Einf&delstelle P23 zwischen den 
vorderen und hinteren Fahrzeugen C2 und C3 einfadeln. 

Dann wird in Schritt S41, wenn das eigene Fahrzeug 
den EmmOndungspunkt erreicht hat, eine Fahrge* 
schwindigkeit V* unter Verwendung der Fahrgeschwin- 
digkeit V und der Beschleunigung a des eigenen Fahr- 
zeugs und der Zeit T, die das eigene Fahrzeug zum 
Erreichen des EinmQndungspunkts benddgt, nach fol- 
gender Gleichung (4) beredinet: 



10 

Wenn andererseits das eigene Fahrzeug nach Schritt V* » V (4) 
S36 gegenwartig rait konstanter Geschwindigkeit fahrt, 
wird die Zeit, die das eigene Fahrzeug zum Erreichen 
des Einmiindungspunkts bendtigt, nach der folgenden 
Gleichung (2) berechnet, die eine Beziehung zwischen 15 (5): 
der Fahrgeschwindigkeit V des eigenen Fahrzeugs und 
der Distanz L von der Position des eigenen Fahrzeugs 
zu dem EinmOndungspunkt ist: 



wenn das eigene Fahrzeug gegenwirtig mit konstanter 
Geschwindigkeit f^rt, oder nach folgender Gleichung 



V*-V + aT (5) 



L = VT (2) 



wenn das Fahrzeug gegenwartig beschleunigt Ferner 
20 wird eine Fahrgeschwindigkeit Vn* zirni Zeitpunkt. 
wenn jedes der vorderen und hinteren Fahrzeuge den 
Einmundungspunkt erreicht hat, unter Verwendung der 
Zeit Tn, die die vorderen und hinteren Fahrzeuge zum 
Erreichen des EinmOndungspunkts bendtigen, nach fol- 



Dann werden von einer Vielzahl anderer Fahrzeuge, die 
auf der Hauptstrecke zu dem Einmiindungspunkt fah- 
ren, jeweils eine Distanz Ln zu dem Einmundungspunkt 

eine Fahrgeschwindigkeit Vn und eine Beschleunigung 25 gender Gleichung (6) berechnet; 
an bestinunt, und werden Zeiten Tn fUr die anderen 
Fahrzeuge zum Erreichen des Einmiindungspunkts nach 
folgender Gleichung (3) berechnet, die eine Beziehung 
zwischen der Distanz Ln, der Fahrgeschwindigkeit Vn 
und der Beschleunigung an ist: 



Vn* - Vn + anTn (6) 



Ln = VnTn + anTn2/2 (3) 

Hier ist n die Zahl, die jedem der Vielzahl von Fahrzeu- 
gen zugeordnet ist, die von dem dem Einmiindungs- 
punkt nachsten Fahrzeug nacheinander auf der Haupt- 
strecke fahren. Das hinterste andere Fahrzeug (Maxi- 
malwert von n), das Gegenstand der Einmiindungs- 
steuerung ist, wird als hinterstes oder letztes anderes 
Fahrzeug gew^t, das die Mdglichkeit hat, daB es den 
Einmiindungspunkt innerhalb einer Zeit erreicht, die das 
eigene Fahrzeug braucht, um den Einmiindungspunkt 
mit der minimalen Fahrzeuggeschwindigkeit Vmin zu 
erreichen. Somit sind die Zahlen 1, 2, 3 . . . alien anderen 



Dann wird in Schritt S42 eine Distanz zwischen dem 
30 eigenen Fahrzeug und jedem der vorderen und hinteren 
F^zeuge (z. B. der anderen Fahrzeuge C2 und C3) an 
dem Einmiindungspunkt aufgnind der Position der vor- 
deren und hinteren Fahrzeuge zum Zeitpunkt, wenn das 
eigene Fahrzeug den Einmiindungspunkt erreicht hat, 
berechnet, und wird in Schritt S43 eine relative Ge- 
schwindigkeitsdifferenz |Vn*— V*| zwischen der Fahr- 
geschwindigkeit Y* des eigenen Fahrzeugs und der 
Fahrgeschwindigkeit Vn* jedes der vorderen und hinte- 
ren Fahrzeuge am Einmiindungspunkt berechnet 

Wenn die in Schritt S42 berechneten Distanzen zwi- 
schen dem eigenen Fahrzeug und den vorderen und 
hinteren Fahrzeugen nach Schritt S44 ausreichend grofi 
sind und die in Schritt S43 berechnete relative Ge- 
schwindigkeitsdifferenz zwischen der Fahrgeschwindig- 



35 



40 



Fahrzeugen fest zugeordnet, die das eigene Fahrzeug an 45 keit V* des eigenen Fahrzeugs und den Fahrgeschwin- 



dem Emmiindungspunkt erreichen kdnnen. 

Dann wird der Absolutwert |Tn— T| einer Differenz 
zwischen der Zeit Tn, die die jeweiligen anderen Fahr- 
zeuge zum Erreichen des Einmiindungspimkts bendti- 
gen, und der Zeit T, die das eigene Fahrzeug zum Errei- 
chen des Einmiindungspunkts bendtigt, in Schritt S39 
mit einem Schwellenwert Tr verglichen. Wenn der Ab- 
solutwert |Tn— T| der Differenz gleich oder kleiner als 
der Schwellenwert Tr ist, wird bestimmt, dafl eine MiJg 



digkeiten Vn* der vorderen und hinteren Fahrzeuge 
ausreichend klein ist, so daB das eigene Fahrzeug einfa- 
deln kann, wenn es mh der gegenwflrtigen Fahrge- 
schwindigkeit f&hrt, wird die Einfadelposition (z. B. die 
50 Einf^delposition P23) durch eine Stinune oder Bilddar- 
stellung dem Fahrer angezeigt Wenn andererseits nach 
Schritt S44 das eigene Fahrzeug nicht mit der gegen- 
wartigen Fahrgeschwindigkeit einfadeln kann, jedoch 
nach Schritt S46 das Einfadeln des eigenen Fahrzeugs 



llchkeit besteht, daB das eigene Fahrzeug und eines der 55 durch Beschleunigen des eigenen Fahrzeugs mdglich 



anderen Fahrzeuge an dem Einmundungspunkt zusam- 
mentreffen k6nnen, und die jeweils vorderen und hinte- 
ren Fahrzeuge werden aus den Fahrzeugen Cj, C2, . . . 
bestimmt, die sich vor und hinter dem eigenen Fahrzeug 
befmden werden, wenn das eigene Fahrzeug den Ein- 
mOndungspunkt erreicht hat, und gleichzeitig wird eine 
geeignete Einfadelposition aus den Einfadelpositionen 
Poh Pi2i Pzsi P34. P45* bestimmt, an der das eigene 
Fahrzeug in die andere Fahrzeuggruppe einfadeln kann, 
und zwar m Schritt S40 (siehe Fig. 6). Wenn beispiels- 
weise die zweiten und dritten anderen Fahrzeuge C2 
und C3 als die vorderen und hinteren Fahrzeuge be- 
sdnunt werden, wird das eigene Fahrzeug an der Ein- 



ware, wird in Schritt S47 eine Sollgeschwindigkeit, mit 
der das eigene Fahrzeug einfadebi kann, berechnet und 
dem Fahrer angezeigt, und in Schritt S48 wird eine Ein- 
fadelposition dem Fahrer angezeigt Wenn nach Schritt 
60 S49 das Einfadeln des eigenen Fahrzeugs durch Verzd- 
gem des eigenen Fahrzeugs mflglich ware, wird in 
Schritt S50 eine Sollgeschwindigkeit, mit der das eigene 
Fahrzeug einfadeh kann, berechnet tmd dem Fahrer 
angezeigt, und in Schritt 85 1 wbd eine Einfadelposition 
65 dem Fahrer angezeigt Wenn das eigene Fahrzeug auch 
dann nicht einfadeb kann, wenn die gegenwartige Ge- 
schwindigkeit des eigenen Fahrzeugs beibehalten wird, 
oder auch wenn das eigene Fahrzeug beschleunigt oder 
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verzdgert wird, wird bestimmt, daB das Einfddeln des 
eigenen Fahrzeugs unmoglich ist, und es wird eine War- 
nung an den Fahrer ausgegeben. 

Anstelle der Anzeige der Sollfahrgeschwindigkeit an 
den Fahrer in den Schritten S47 und S50 kann eine 5 
automatische Fahrgeschwindigkeitssteuerung durchge- 
fahrt werden, um eine Sollfahrgeschwindigkeit zu erhal- 
ten. 

Auch wenn eine Vielzahl anderer Fahrzeuge auf der 
Hauptstrecke fahrt und wenn das eigene Fahrzeug von 10 
der untergeordneten Strecke in die Hauptstrecke ein- 
mOndet, kann das eigene Fahrzeug ohne Stoning der 
anderen Fahrzeuge glattgangig in die Hauptstrecke ein- 
mOnden oder in diese einfSdeln, indem die Einmto- 
dungsposition und die EmmQndungsgeschwindigkeit 15 
dem Fahrer angezeigt wird 

Anstelle der Anbringung des Senders 11 an dem an- 
deren Fahrzeug kann ein Sender 11 zum Erfassen und 
Senden der Position und Geschwindigkeit eines Fahr- 
zeugs, das eine EinmQndungsstelle zwischen StraBen 20 
durchfahrt, in der Nahe des Einmundungspunkts ange- 
ordnet werden. 

Wenn ein Fahrzeug auf einer Hauptstrecke fahrt, die 
eine VorrangstraBe ist, werden die Anzahl der Fahr- 
bahnen der Hauptstrecke und eine Fahrbahn, auf der 25 
das eigene Fahrzeug fahrt, erfaflt (Schritte SI und S2). 
Wenn es einen Einmundungsabschnitt mit einer unter- 
geordneten Strecke gibt (Schritt S3), wird von einem 
anderen Fahrzeug gesendete Information empfangen 
(Schritt S4)l Wenn ein anderes Fahrzeug, das zu dem 30 . 
eigenen Fahrzeug einmtinden oder einfadeln will, auf 
der untergeordneten Strecke fahrt (Schritt SS), wird ein 
Anniherungsgrad zwischen dem eigenen Fahrzeug und 
dem anderen Fahrzeug an dem Einmundungsabschnitt 
aufgrund der Fahrgeschwindigkeit des eigenen Fahr- 35 
zeugs und Information iiber das andere Fahrzeug be- 
stimmt (Schritt S6 und S7). Wenn der Annaherungsgrad 
groB ist, namlich eine Moglichkeit besteht, daB das eige- 
ne Fahrzeug sich mit dem anderen Fahrzeug storen 
konnte (Schritt S8), wird durch Radar oder dgL ein hin- 40 
ter dem eigenen Fahrzeug fahrendes Fahrzeug erfaBt 
(Schritt S9). Wenn hinter dem eigenen Fahrzeug kein 
Fahrzeug fahrt, und das eigene Fahrzeug die Mdglich- 
keit zum Fahrbahnwechsel hat (Schritt SIO), wird der 
Fahrbahnwechsel dem Fahrer angezeigt (Schritt Sll). 45 
Wenn der Fahrbahnwechsel unmdgiich ist (Schritt SIO), 
wird an den Fahrer eine Warnung ausgegeben (Schritt 
S12). Hierdurch kann das eigene Fahrzeug an dem Ein- 
mOndungsabschnitt der StraBe glattgangig einmunden 
odereinfadeki. so 

Patentansprilche 

1. Fahrzeugsteuersystem, umfassend; 

ein Karteninformationsausgabemittel (4) zur Aus- 55 

gabe von StraBendaten enthaltender Karteninfor- 

mation; 

em Erfassungsmittel der eigenen Fahrzeugposition 
(8) zum Erfassen einer Position des eigenen Fahr- 
zeugs auf einer Karte; 60 
ein Fahrgeschwindigkeitserfassungsmittel (2) zum 
Erfassen einer Fahrgeschwindigkeit des eigenen 
Fahrzeugs; 

einen Empf anger (12) zum Empfang von Informa- 
tion, die von einem an emem anderen Fahrzeug es 
Oder an einer StraBe angeordneten Sender (11) ge- 
sendetwird; 

ein Emmundungsabschnitt-Bestimmungsmittel (13) 



zur Bestimmung, ob ein EinmOndungsabschnitt zu 
einer anderen StraBe vor dem eigenen Fahrzeug 
auf der StraBe liegt, auf der das eigene Fahrzeug 
fahrt; 

ein Bestinunungsmittel fflr Information flber ein an- 
kommendes Fahrzeug (14) zur Erkennung von In- 
formation aber ein Fahrzeug, das zu dem EinmOn- 
dungsabschnitt zu dem eigenen Fahrzeug konmien 
wird, aufgrund der von dem Empfanger (12) erhal- 
tenen Information, wenn der EinmOndungsab- 
schnitt vor dem eigenen Fahrzeug liegt; 
ein Annaherungsgradbestinunungsmittel (15) zur 
Bestimmung eines Annaherungsgrads zwischen 
dem eigenen Fahrzeug und dem ankommenden 
Fahrzeug an dem EinmOndungsabschnitt aufgrund 
der Fahrgeschwindigkeit des eigenen Fahrzeugs 
und der Information Ober das ankonunende Fahr- 
zeug; und 

ein Fahrzeugsteuermittel (22) zur Steuerung des 
eigenen Fahrzeugs aufgrund des Annaherungs- 
grads. 

2. Fahrzeugsteuersystem nach Anspruch 1, femer 
gekennzeichnet durch: ein VorrangstraBen-Bestim- 
mungsmittel (16) zum Erkennen, ob von einer Stra- 
Be, auf der das eigene Fahrzeug fahrt, und von einer 
anderen StraBe, die in diese StraBe mUndet, eine 
eine VorrangstraBe ist, wobei das Fahrzeugsteuer- 
mittel (22) die Fahrgeschwindigkeit des eigenen 
Fahrzeugs nach MaBgabe des Annaherungsgrads 
steuert, wenn die andere StrsiBe eine Vorrangstra- 
Be ist 

3. Fahrzeugsteuersystem nach Anspruch 1. ferner 
gekennzeichnet durch: ein VorrangstraSen-Bestim- 
mungsmittei (16) zum Erkennen, ob von einer Stra- 
Be, auf der das eigene Fahrzeug f ahrt» und von einer 
anderen StraBe, die in diese StraBe mOndet, eine 
eine VorrangstraBe ist, und ein Andere-Fahrbahn- 
Bestinunungsmlttel (17) zur Bestimmung, ob auf 
der einen StraBe, auf der das eigene Fahrzeug fahrt, 
eine andere Fahrbahn zur VerfOgung steht, wobei 
das Fahrzeugsteuermittel (22) in Abhangigkeit von 
dem Annaherungsgrad dem Fahrer einen Fahr- 
bahnwechsel anzeigt oder/und eine automatische 
Fahrbahnwechselsteuerung bewirkt, wenn die 
StraBe, auf der das eigene Fahrzeug fahrt, die Vor- 
rangstraBe ist und vor dem eigenen Fahrzeug eine 
andere Fahrbahn zur VerfOgung steht 

4. Fahrzeugsteuersystem nach Anspruch 3, femer 
gekennzeichnet durch: ein Hinteres-Fahrzeug-Er- 
fassungsmittel (18) zum Erfassen eines Fahrzeugs, 
das sclirag hinter dem eigenen Fahrzeug fahrt, wo- 
bei das Fahrzeugsteuermittel (22) in Abhangigkeit 
von dem Annaherungsgrad dem Fahrer einen 
Fahrbahnwechsel anzeigt oder/und eine automati- 
sche Fahrbahnwechselsteuerung durchfOhrt, wenn 
auf der anderen verfQgbaren Fahrbahn kein hinte- 
res Fahrzeug vorhanden ist, oder wenn ein ausrei- 
chender Abstand zwischen dem eigenen Fahrzeug 
und dem hinter dem eigenen Fahraeug fahrenden 
hinteren Fahrzeug vorhanden ist 

5. Fahrzeugsteuersystem nach Anspruch 1, femer 
gekennzeichnet durch: ein Einfadelpositions-Be- 
stinunungsmittel (19X das, wenn eine Vielzahl von 
Fahrzeugen an dem ^milndungsabschnitt zu dem 
eigenen Fahrzeug kommt, die am meisten geeigne- 
te Einfadelposition fOr das eigene Fahrzeug zwi- 
schen zwei der ankonmienden Fahrzeuge aufgrund 
des Annaherungsgrads zwischen dem eigenen 
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Fahrzeug und jedem der ankommenden Fahrzeuge 
bestimmt, sowie ein Einfadelpositions-Anzeigemit- 
tel (22) zur Anzeige der Einf^delposition an den 
Fahrer. 

6, Fahrzeugsteuersystem nach Anspruch 5, ferner 5 
gekennzeichnet durch: ein Sammelmittel (21) f{lr 
Information flber vordere und hintere Fahrzeuge 
vor und hinter der Einfidelposition aufgrund der 
Information aber ankommende Fahrzeuge, wobei 
aufgrund der Fahrgeschwindigkeit des eigenen to 
Fahrzeugs und der Informationen Qber das vordere 
und das hintere Fahrzeug das Fahrzeugsteuermit- 
tel (22) dem Fahrer einen Fahrbahnwechsel anzeigt 
oder/und eine automatische Fahrbahnwechsel- 
steuerungdurchfOhrt is 
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